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(a) L2-mode         (b) B5-mode 
 



































































































し、Fig.1 に示す A 点、B 点、O 点(突起部)の
変位を光学変位計(OPTOMETRIC10-Ⅱ)を用
いて測定した。Fig.4 に示すように、A 点およ
び B 点の最大変位はそれぞれ 16.6[µm]、






























Fig.5 Measured characteristics of time response 
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